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ANALISI NON CONVENZIONALE DI SEGNALI DI MONITORAGGIO
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MOVA/MOSS: Two integrated software solutions for comprehensive Structural Health Monitoring of structures
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ANALISI NON CONVENZIONALE DI SEGNALI DI MONITORAGGIO

https.//www.youtube.com/watch?v=_LerhtV8Zk4o
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ANALISI NON CONVENZIONALE DI SEGNALI DI MONITORAGGIO
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Garcia-Macias, E., & Ubertini, F. (2021). Structural assessment of bridges through ambient noise deconvolution
interferometry: application to the lateral dynamic behaviour of a RC multi-span viaduct. Archives of Civil and Mechanical
Engineering, 21(3), 1-20.
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ANALISI NON CONVENZIONALE DI SEGNALI DI MONITORAGGIO

Interferometria sismica
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SENSORISTICA DI MONITORAGGIO NON CONVENZIONALE: INSAR
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SENSORISTICA DI MONITORAGGIO NON CONVENZIONALE: INSAR
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SENSORISTICA DI MONITORAGGIO NON CONVENZIONALE: INSAR
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SENSORISTICA DI MONITORAGGIO NON CONVENZIONALE: INSAR

Le tecniche InSAR sono in grado di misurare la proiezione
dello spostamento reale 3D lungo la linea di vista (LOS)

del sensore
,;;/N LOS satelliti COSMO-SkyMed:
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SENSORISTICA DI MONITORAGGIO NON CONVENZIONALE: INSAR
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SENSORISTICA DI MONITORAGGIO NON CONVENZIONALE: INSAR

Errori casuali: propagazione dell’errore di misura lungo la LOS
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SENSORISTICA DI MONITORAGGIO NON CONVENZIONALE: WIM

Field setup and typical outcome: Operation video:
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SENSORISTICA DI MONITORAGGIO NON CONVENZIONALE: WIM

CMF aspect ratio ~1000
EVizero is non-conductor, material matrix is assumed
to have void conditions for electrical conductivity.
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SENSORISTICA DI MONITORAGGIO NON CONVENZIONALE: WIM

FEM algorithm results:

Input Weigh - in - motion
Eurocode Case | Case Il
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SENSORISTICA DI MONITORAGGIO NON CONVENZIONALE: WIM
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SENSORISTICA DI MONITORAGGIO NON CONVENZIONALE: WIM
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CONCLUSIONI

* Nel monitoraggio dinamico e misto statico-dinamico dei ponti appaiono
particolarmente promettenti alcune tecniche non convenzionali di analisi dei
segnali: metodi di Al (es LAR, clustering non parametrico, autoencoders,
LSTM, ecc) e interferometri sismica

» Le tecniche INSAR possono fornire informazioni molto utili sul
comportamento dei ponti, in particolare con riferimento alle loro interazioni
con frane. Occorre pero quantificare attentamente errori sistematici e casuali
come proposto recentemente dal gruppo di ricerca.

» [sistemi WIM possono produrre un notevole risparmio in termini di costo di
ciclo di vita di un ponte. Particolarmente promettenti appare lo sviluppo di

pavimentazioni intelligenti a basso costo.
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